동적 근 사 곡 선 을 이용한 자 기 조직화 
지 도 의 수 렴 속도 개선 
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요 약 


기존 010060 의 자 기 조 직화 지 도 (6611-0+681012108 1062011 ㅇ 6 1030) 는 학 습 시 많은 입력 패 턴 이 필 요 하 며 이에 
따른 학습 시간 역시 증 가 하 는 단 점 이 있다. 이러한 단 점 을 보 완 하 기 위해 8.82478034 은 위 상 학적 위 치 에 
따라 각기 다른 학 습 률 (16370108 1016) 올 갖도록 하였으나 자 기 조 직 화 가 정 밀 하게 되지 않는 단 점 을 갖고 
있다. 본 논 문 에서는 자 기 조 직화 지 도 의 학 습 시 계산 량이 많은 가 우 시안 함 수 를 근 사 곡 선 (6300『0*×101866 
0416) 으 로 변 형 하 여 수 렴 속 도 를 향 상 시켰고 학습 횟 수 에 따라 근 사 곡 선 의 폭 올 동 적 으로 변 화 시킴으로써 
자 기 조 직 화 지 도의 수 렴 도 를 개 선 하 였다. 


100070160 57660 아 (0006586006 10 59611-(0788012108 
132 49108 1257080016 스 200103110816 (20106 


[01000600( 띠 ', (3419104179 100. 800 066 바 ㄴ 66 


28516 


26 6315008 581[-0/880412108 1680476 1082 0 따 107060 185 \62160010( 04146 ㅁ 660 [00 04011 10014 28116075 
10 00066 10 00076186 1010 416 16320108 106 200 601411100 ㅁ 1410 51866 11160 16 ㅁ 2105. 11810108 402 107 14116 00776 
\68< 0010[, 82.82731100 548@66660 116 ㅁ 0160100 0 01201 0191216014160 1116 1628170108 816 5401 85 ( ㅎ 80455120 
1041006007 ㅁ . 터 0\6761, 415 107160100 1188 0150 ㅁ 01980 ㅠ 210 ㅁ 6886@ \111011 030 10 80166 416 10811 561『/-017@2 ㅁ 01218. 
10 0418 00061, \6 127000560 1116 700100 0 170000\108 1416 0006160006 50660 800 1116 000618600 ㅁ 06 1816 
아 581[/-00880121048 [62046 082 <00 ㅋ 611118 0416 (124591811 14061 ㅁ 1010 1010 0950810106 310210×102366 00176 14560 


10 \160 172105 1116 561【-006800 ㅁ 12108 16800016 1082. 


1. 서 론 


인공 신경망 모 델 들 중 00000 이 제안한 자 기 조 
직화 지 도 (668[-078801210@ 1680176 17 ㅁ 80) 는 경 쟁 충 에 
서 한 뉴 런 과 다른 뉴 런 들 간의 유 클 리 디 안 거 리 (80- 
이 10687 01568006) 에 따른 경쟁 관 계 를 설 정 하고, 이 
러한 뉴 런 들 이 자 기 조 직 에 의하여 자율 학 습 한다. 이 
신 경 망 은 구조상 수 행 이 상당히 빠른 모 델 로써 단 
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학 전공 교수 


하 나 의 전방 패 스 ((660 10 ㅠ \8170 101'\) 를 사 용 하여 잠 
재 적 으로 실시간 학습 처 리 를 할 수 있는 모 델 이다 
[1-3]. 또한 다 수 의 입력 벡 터 에 대한 본질적인 특성 
들을 1 차 원 또는 2 차 원 특징 지 도 로 형 성 하 여 그에 

른 입력 벡 터 들의 분류 문 제 를 자 동 으로 해 결 한다. 
이 모 델 은 로 봇 의 모 타 제어, 패 턴 인 식 및 영 상 처 리 를 
포 함 하는 여러 적용 분 야 에서 유용한 것으로 입 중 되 
었 다 [4.91. 이러한 자기 조직화 지 도 의 학습 방 법 은 
느린 학 습 률 (16870108 18[6) 과 평 형 상 태 (6041110 ㅁ 410 
96866) 로 수 렴 하 기 위하여 학 습 시 많은 입 력 패 턴 이 
필 요 하다는 단 점 이 있다. 이러한 문 제 점 을 개 선 하기 
위하여 학습 법 칙 에 퍼지 개 념 을 도 입 한 방 법 [6], 가 


우 시 안 함 수 (( ㅠ ㅎ 3489180 1400800) 의 형 태 로 학 습 률 을 
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분 포 시 키 는 방 법 [7,.8] 둥 이 제 안 되었다. 8.83 ㅠ 3080 
에 의해 제 안 된 가 우 시안 함 수 의 형 태 로 학 습 률 을 
분 포 시키는 방 법 은 기 존 의 자기 조직화 지 도 보 다 높 
은 수 렴 도 를 얻을 수 있었지만 계 산 이 복잡한 가 우 시 
안 함 수 를 사 용 하기 때문에 만족할 만한 수 렴 속 도 를 
얻 지 는 못 하 였다. 

본 논 문 에서는 자 기 조직화 지 도 의 학 습 시 이웃 상 
호 작 용 함 수 (061@1100 다 1000 10660800014 104000100) 로 
사 용 된 가 우 시안 함 수 를 근 사 곡 선 으 로 변 형 하여 수 
렴 속 도 를 높이고, 학습 회 수 에 따라 폭 이 감 소 하는 
동적 성질 즉 , 숭 자 뉴 런 으 로 부 터 의 위 상 학 적 위 치 에 
따라 각기 다른 학 습 률 올 갖도록 하여 자 기 조직화 
지 도 의 수 렴 도 를 개 선 하 였다. 


2. 이옷 상 호 작 용 함수 


2.1 0110061 의 자 기 조직화 지 도 [1-3.9) 


자 기 조직화 지 도 는 2 개 충의 단순한 구 조 로 이루 
어져 있는데 첫 번째 충 은 입 력 충 이 고 두 번째 충 은 
경 쟁 충 으로 2 차 원 의 격 자 (600) 로 되어 있다. 이때 모 
든 연 결 들은 첫 번째 충 에서 두 번째 충의 방 향 으로 
되어 있으며 충 사 이 가 완전 연 결 (8111 000 ㅁ 6060) 되 
어 입력 패 턴 을 모든 출 력 충 뉴 런 이 소 유 한 다. 

출 력 충의 각 뉴 런 들 은 연결 강도 벡 터 와 입력 벡 
터 의 차 를 계 산 하여 서로 경 쟁 올 통해 승자 뉴 런 을 
결 정 한 다. 또한 이 뉴 런 과 이와 인접한 이웃 뉴 런 들 
만이 제시된 입력 벡 터 에 대하여 학 습 이 허 용 되는데 

그림 1 은 승자 뉴 런 과 그 뉴런 주 위 에 정 의 된 이웃 
규 런 들을 나타낸다. 이 웃 의 크기 %/(7《 는 시간 , 가 
경 과 함에 따라 서서히 축 소 된다. 

승자 뉴 런 과 일정한 이웃 집합 안에 있는 뉴 런 들 
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그림 1. 이웃 뉴 런 의 크기 조정 


에 대해서는 측면 활 성 화 (3001160) 값 이 존 재 하는데 
이 값 은 멕시칸 모 자 의 형 태 를 취 하 며 활성화 법 칙 은 
식 (1) 과 같다. 


호 =- ( 호 )+ 20227, 222 (1) 


여기서 고 (,) 는 누수 효 과 (0694086 이 60[) 를 , 
2, 는 뉴런 사 이 의 측면 연결 가 중 치 를 나타낸다. 
승자 뉴 런 을 결 정 하 는 법 칙 으로 출 력 충의 뉴 런 과 
입 력 충의 차 원 이 같이 때문에 유 클 리 디 안 거 리 로 측 
정 하 며 가장 거 리 가 짧은 뉴 런 을 식 (2) 와 같이 승자 

뉴 런 으 로 결 정 한 다. 
숭 자 =7 ㅁ 410(1 입력 벡터 - 출 력 충 뉴 런 의 가중 
치 |) (2) 


학습 법 칙 은 입 력 과 가 중 치 간의 거 리 에 학습 상수 
를 곱 해 줌 으로써 반경 안에 속하는 뉴 런 들의 가중치 
가 입력 패 턴 에 점 진 적 으로 가까이 가는 형 태 를 취한 
다. 이에 대한 법 칙 은 식 (3) 과 같다. 


440.06112) = 4007.00 + ㅇ (20[ 조 (0 - 4470], 
104 72207, 
4240.66) = 44020, 10 7 (70 (3) 


여기서 ×(//) 는 입력 벡터, 44,(/,) 는 출 력 충 』 뉴 
런 의 가중치, 20/(/,) 는 이웃 집합, ㅇ (12) 는 학습 상 
수 를 나타낸다. 학습 상 수 는 0 과 1 사 이의 값 을 가지 
는 이 득 항 (6310 1670) 으 로서 학습 회 수 가 증 가 함 에 
따라 점차 감 소 하여 출 력 충 뉴런 가 중 치 들의 입 력 을 
향한 유 동 을 완 화 시켜 신 경 망 이 평형 상 태 에 도 달 하 
도록 하는 역 할 올 한다. 

자 기 조직화 지 도 는 2 개 충 으로 이루어진 단순한 
구 조 를 가지고 있으며 구조상 수 행 이 상당히 빠르고 
모호한 특 징 들 사 이 의 관 계 를 자기 조직화 시 켜 주 는 
장 점 을 가지고 있다. 그러나 느린 학 습 률 과 평형 상 
태 로 수 렴 하 기 위하여 다 수 의 입력 패 턴 이 필 요 하 고, 
신 경 망 의 크 기 가 충분히 크지 못할 경우 좋은 성 능 을 
발휘할 수 없다. 또한 가 중 치 들의 값 을 임의로 초기 
화 시켜 주어야 하는 단 점 을 가지고 있다. 


2.2 이웃 상 호 작 용 함 수 (6,8,10,11) 


자기 조직화 지 도 의 수 렴 도 를 높이기 위해 8.834&- 
180 은 상 호 작용 함 수 를 정 의 하 여 이웃 집합 안에 있 
는 뉴 런 들 에 대하여 승자 뉴 런 과 의 거 리 에 따라 각기 
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다른 학 습 률 을 갖게 하는 방 법 을 제 안 하 였다. 따라서 
이웃 집합 안에서 승자 뉴 런 과 의 거 리 에 관 계 없이 
일정한 학 습 률 을 가지는 《000060 의 자 기 조직화 지 
도는 그림 2 와 같은 이웃 상호 작용 집 합 을 이 용 하 여 
학 습 을 행하는 신 경 망 이다. 

그러나 8.83730307 은 상호 작용 집합 대신 그림 
3 과 같은 형 태 의 이웃 상 호 작 용 함 수 를 사 용 한 다. 


그림 2. 이웃 상 호 작용 집합 


그 데도 그 스오 고 


그림 3. 이웃 상 호 작용 함수 


8.8878080 은 이웃 상 호 작용 함 수 로 가 우 시안 함 
수 를 사 용 하며 그 수 식 은 식 (4) 와 같다. 


470824.0=0+0 ㆍ 6 "" , 10 16207.) 


0 ㅇ = |24(,)| (4) 

여기서 가 우 시안 함 수 의 편 차 와 폭 을 의 미 하 는 
ㅇ @ 그 는 상 수 이며, 7 는 승자 뉴 런 을 나타내고, 0 인 

| /(,) | 는 시 간 에 따라 감 소 하는 시간 《, 에 서 이 
웃 의 크 기 를 나타낸다. 

식 (4) 에 서 상수 60.27 를 적당히 선 택 하 면 변 위 는 
항상 [0,1] 의 범 위 를 갖 게 되 고, 그 래 프 가 그림 3 과 같 
은 형 태 를 취 하 게 되어 학습 시 이웃 집합 안에 속 하 
는 뉴 런 들 중 숭 자 뉴 런 에서 멀리 떨어져 있는 뉴 런 일 
수록 비 례 적 으 로 작은 값 의 학습 상 수 를 갖게 된다. 

상 호 작 용 함 수 를 사용한 신 경 망 의 학습 법 칙 은 자 
기 조직화 자 도 의 학습 법 칙 에 47(7,7,) 를 첨 가 한 
식 (5) 와 같다. 


4440.01) =.) + ㅇ (70472,.01200-44(71)], 
10 7 ㄷ 20/(7,) 
20766; 12) = 40700, 10 2 07020) (5) 


이웃 집 합 의 크 기 와 학습 상 수 는 학습 회 수 가 증 
가 함에 따라 단조 감 소 한 다. 이 신 경 망 은 기 존 의 자 
기 조직화 지 도 보다는 세밀한 수 렴 도 를 얻을 수 있으 
며 그에 따른 입력 벡 터 의 양 을 줄일 수 있다는 장점 
이 있다. 그러나 이웃 상 호 작 용 함 수 로서 계 산 이 복 
잡 한 가 우 시안 함 수 를 사 용 하 기 때문에 01006 방 
법 에 비해 수 렴 속 도 가 느 려 지 는 단 점 이 있 다 .( 그 림 
9 참조) 


~ 


3. 근 사 곡선 


3.1 동적 이웃 상 호 작용 함수 

본 논 문 에서는 그림 4 처 럼 자 기 조직화 지 도 의 이 
웃 상 호 작용 함 수 를 학습 횟 수 에 따라 폭 이 감 소 하 는 
동적 성 질 과 승자 뉴 런 으 로 부 터 의 위 상 적 위 치 에 따 
라 각기 다른 학 습 률 을 갖도록 하여 세밀한 자 기 조직 
화가 아 루 어 지 도 록 하였다. 

위 방 법 의 상 호 작용 함 수 는 8.83273232 방 법 에 서 
사 용 된 식 (4) 를 식 (6) 과 같이 변 형 하여 학습 회 수 가 
증 가 함에 따라 가 우 시안 함 수 의 폭 을 변 화 시켜 승자 
뉴 런 의 위 상 학적 위 치 에 따라 각기 다른 학 습 률 을 
갖도록 하고, 또한 초 기 의 시간 영 역 에서 승 자 뉴 런 에 
집 중 적 으로 몰 려 있 는 가중치 개선 효 과 를 위하여 편 
차 0 를 이웃 크 기 보다 넓게 선 택 하 여 시 간 이 지 남 에 
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그어 조 므 즈 으 조 200 


노 메 


0 ㅁ 10 


그림 4. 동적 이웃 상 호 작용 함수 


따라 모든 이웃 집합 안의 뉴 런 에 완 만 하게 적 용 되도 
록 하였다. 


0+ 끌 )0-20 


4710./2)=0+0@ ㆍ ㅎ 6 20000 766 76207) 


0= | (6) | (6) 


여기서 60/ 끄 는 상 수 이다. 제안한 방 법 은 ㅁ . 
ㅁ 8731332 방 법 보다 세밀한 자 기 조직화 지 도 를 형성 
할 수 있으나 가 우 시 안 함 수 가 지수 함 수 (6000604 히 
1400000) 를 사 용 하 여 복잡한 계산 과 정 을 거 침 으로 
신 경 망 이 평형 상 태 에 도 달 하여 수 렴 하 기 까 지 오랜 
시 간 이 요 구 되 는 문 제 점 을 갖고 있다. 


3.2 가 우 시안 함 수 의 근 사 곡선 


계산 량이 많은 가 우 시안 함 수 를 근 사 곡 선 으로 
형 하여 수 렴 속 도 를 향 상 시키고 학습 횟 수 에 따라 
사 곡 선의 폭 을 동 적 으로 변 화 시킴으로써 자 기 조직 
화 지 도의 수 렴 도 를 개선 하고자 한다. 

이 방 법 은 8.8373280 이 이웃 상호 작용 함 수 로 
사용한 가 우 시 안 함 수 를 대 칭 적 으 로 3 구 간 을 잡아 
선 형 방 정 식 으로 표 현 한 다. 이것은 식 (4) 에 서 보는 
바와 같이 가 우 시안 함 수 가 지수 함 수 를 사 용 하여 
복잡한 계산 과 정 을 거 침 으로서 신 경 망 이 평형 상태 
에 도 달 하여 수 렴 하 기 까지 오랜 시 간 이 요 구 되 는 문 
제 점 을 해 결 하고자 한 것이다. 또한 배 열 (40 ㅁ 37) 을 
사 용 하여 선 형 방 정 식 의 기울기 값 을 저 장 시켜 수렴 
속 도 를 2 배 이상 향 상 시킬 수 있다. 


그림 5 는 가 우 시안 함 수 를 근 사 곡 선 으 로 변 형 하 
기 위하여 대 칭 적 으로 3 구 간 (61, 52, 53) 으 로 나누어 
선 형 방 정 식 으로 표현한 것을 나타내며, 그림 6 은 본 
논 문 에서 제안한 함 수 로 서 00060 방 법 과 2.82- 
80180 방 법 의 특 징 을 모두 수 용 한다. 즉 이 함 수 는 
학습 횟 수 에 따라 폭 이 감 소 하 는 동적 성 질 과 승자 
뉴 런 으 로 부 터 의 위 상 학적 위 치 에 따라 각기 다른 학 
습 률 을 갖는 상 호 작용 함 수 이다. 


127 ㅁ 6 ㄴ 66 ㄴ ~82 ㅇ ㄴ ㅁ ㅇ 끄 


/\ 
/ 


그림 5. 근 사 곡 선 의 3 구 간 


1211@0~2016102 
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101562127 ㅇ ㅎㅇ 


/ 


~> 


그림 6. 동적 근 사 곡선 


이 선 형 방 정 식 의 기 울 기 는 가 우 시안 함 수 를 이용 
하여 얻 어 지 며 , 이웃 집 합 의 크 기 가 변 함 에 따라 기 
울기 값 도 변할 수 있도록 각 각 의 이웃 집 합 에 대하 
여 기울기 값 을 구한다. 이웃 집 합 의 크 기 가 결 정 되면 


420 멀 티 미 디 어 화 회 논문지 제 3 권 제 4 초 (2000. 8) 


절 편 의 값 에 상 관 없이 방 정 식 의 시 작 점 은 (-/,(/,), 
0.0302) 가 되어 기울기 값 을 누 적 시킴으로써 선 형 적 
인 근 사 곡 선 이 계 산 되어 진다. 


3.3 근 사 곡 선 의 일반화 


본 장 에서는 이웃 집 합 의 크 기 에 따라 변하는 가 
우 시 안 함 수 의 근 사 곡 선 을 일 반 화 시키는 방 법 을 제 
안한다. 제안한 방 법 은 그림 5 에 서 와 같이 3 부 분 으 
로 표현한 선 형 방 정 식 의 기울기 값 을 구 간 별로 나누 
어 새로운 3 개 의 함 수 를 유 도 하고 이웃 집 합 의 크기 
를 변 수 로 하여 각 각 의 구 간 에 해 당 하는 기울기 값 을 
갖도록 만들어진다. 본 논 문 에서는 가 우 시안 함 수 를 
근 사 곡 선 으로 변 형 하기 위하여 이웃 집 합 의 크 기 에 

기울기 값 을 구 간 별로 일 반 화 하여 다 음 과 같은 
수 식 을 제 안 하였다. 


21 = 0.430048 ㆍ ㅎㅇ 082) 
22 = 1.0009 ㆍ ㅎㅇ (뽀뽀 (6) (7) 
29 = 1.07716 ㆍ ㅇ '「0 쁘 (6) 


여 기 에 서 ＊ 는 이웃 집 합 의 크 기 를 나타내며, 41, 
&2, 43 은 각 구 간 별 기울기 값 을 나타낸다. 

식 (7) 에 의해서 계 산 된 기울기 값 은 계산 속 도 를 
중 가 시키기 위하여 배 열 에 저 장 되고 이웃 상호 집합 
의 크 기 에 따라 저 장 되 어 있는 값 을 사 용 한 다 . 본 논 
문 에서 계 안한 가 우 시안 함 수 의 근 사 곡 선 을 사용한 
신 경 망 의 학습 법 칙 은 다 음 과 같다. 

22761 12) = 4010.) + 6(20(0+ 41 ㆍ 2[ 제 (7) 

-42,(2.2)], 10 7 ㄷ 의 
이 20(060+ ㅜ 00060 41 응 +48 ㆍ 0 
[2(00-44(60], 10 7 ㄷ 0 


420(,,11)=44(.)+ ㅇ (7/0(0+ 41 ㆍ - 응 + 42 


3 
: 응 +43 ㆍ 0120 - 4417.01, 
10 ? ㄷ 53 
4411) = 4220, 10 ?、 27) (08) 
4 = 0.0302, / = 1.2,..., 응 , ㅎ = |200.0| 


3 

여 기 에 서 』 은 각 구 간 에서 정의한 구 간 별 기울기 

^1.62.43 의 누적 횟 수 를 나타내며, 출 력 충 뉴런 』 의 
값 에 따라 1 에 서 최대 응 - 까 지 의 값 을 갖는다. 


4. 실 험 결과 


위 상 적인 순 서 화 의 평 가 와 자기 조직화 정 도 를 분 
석 하 기 위하여 60×60 신 경 망 을 만들어 2 차 원 위상 
에 적 용 시켜 실 험 하 였다. 2 차 원 의 입력 벡 터 와 사각 
형 위 상 을 가진 2 차 원 신 경 망 을 채 택 하였으며 입력 
벡 터 는 사각형 위상 위에서 평등 분 포 되 도록 선 택 하 
였다. 

다 음 과 같은 3 가 지 신 경 망 의 성 능 을 각각 비교 분 
석 하였다. 

1. 자기 조직화 지도 (0100060 의 방법) 

2. 상호 작용 함 수 로서 가 우 시안 함수 사용 ( ㅁ . 

28 ㅠ 3 ㅁ 030 의 방법) 

3. 상호 작 용 함 수 로 서 가 우 시안 함 수 의 근 사 곡선 

사용 (제안한 방법) 

위 의 각 경 우 에 대하여 입력 벡터, 이웃 집 합 의 
크기, 이웃 집 합 의 감 소 되는 반 경 이 같 도록 하여 실 
험 하 였다. 

2 번 의 신 경 망 은 상호 작용 함 수 의 변 위 가 항상 
[0,1] 에 속 하 도록 정 적 인 가 우 시안 함 수 를 사 용 하였 
고, 3 번 의 신 경 망 은 가 우 시안 함 수 를 근 사 곡 선 으로 
변 형 하여 이를 상호 작용 함 수 로 사 용 하 였다. 2 번 과 
3 번 의 신 경 망 에서 사 용 된 가 우 시안 함 수 의 수 식 은 
식 (6) 에 서 6= 0, 4=1 로 선정한 식 (9) 와 같 으 며 초 
기 그의 값 은 7 로 하였다. 


 0 빠 을 )0-20 
42720.6.00=6 20 10 76207, 
0= |, )| (9) 


본 실 험 에서 사 용 된 학습 상수 <(/) 는 시 간 이 지 
남 에 따라 단조 감 소 하게 했으며 그 수 식 은 다 음 과 
같다. 


@ ㅎ (00 = 40- 꽂 ) 00) 


여 기 에 서 는 초기 학습 상 수 로 서 0.3 을 사 용 하였 
고 71 은 최대 학습 회 수 이다. 

위 의 조 건 을 토대로 신 경 망 의 성 능 을 평 가 하기 위 
하여 식 (11) 의 오차 함 수 (6 ㅁ 07 80400007) 를 사 용 하 
였다. 


0707(00= 21 00, (00- 20"+(402(42)- 4 02)3] 
(11) 
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여기서 』*』, /?《 는 각 뉴 런 의 가장 이상적인 수 
렴 점 (00066@6006 00100) 을 나타낸다. 


4.1 각 신경망 성 능 의 비 교 ㆍ 분석 


그림 7 은 신 경 망 의 성 능 을 식 (11) 을 이 용 하 여 시 
간 영 역 (0106 0000310) 에 대해서 평 가 한 결 과 이 다. 훈 
련 횟 수 를 독립 변 수 로 한 수 렴 도 를 나타낸 것으로 
써 000060 의 방 법 과 제안한 방 법 은 작은 오차 값 에 
수 렴 하 지만 8.8873030 의 방 법 은 큰 오차 값 을 가짐 
을 알 수 있다. 그리고 그림 8 은 시 간 의 변 화 에 따른 
신 경 망 의 성 능 을 비 교 한 것으로 제안한 방 법 이 동일 
한 시 간 에 가장 적은 오차 값 을 가지고 자기 조직화 
가 이 루 어 짐 을 보여 주고 있다. 


또 에 기 다 이 | 떼 12 즈 매서 조오 | 기 고스 


그림 7. 훈련 회 수 에 따른 신 경 망 의 성능 비교 


트 에 어 사 에 | 즈 더 수 바 에 스 주 고다 | 190202 소 소 


그림 8. 시 간 의 변 화 에 따른 신 경 망 의 성 능 비 교 
(&: \000060 의 방법 8: 8.82789030 의 방법 (:: 제안한 방법) 


그림 9 는 훈련 회 수 를 독립 변 수 로 하여 각 신경망 
의 훈련 회 수 를 표 시 한 것이다. 같은 1000 회 훈 련 하 
는 동안 소 요 되는 시 간 이 000060 의 방 법 은 30 초 , 


- 우 기여 7 9 다 주 캐 여 0 스 으 여기 | 79024 즈 


[개 오 을 
8 8 6 야 


^ 
~ 


겐 어 어 러 기 라 견 902 ~. 


그림 9. 훈련 회 수 에 따른 시 간 의 변화 
(6: 아 0067 의 방법 8: 8.8373 ㅁ 34 의 방법 <: 제안한 방법) 


12.8373037 의 방 법 은 65 초 , 제안한 방 법 은 30 초 로 
82.88780304 의 방 법 에 비해 아주 짧은 시 간 에 훈 련 이 
행 하 여 짐을 알 수 있다. 즉 , 세밀한 자기 조 직 화 가 
가 능 함 과 동시에 훈련 시 간 은 8.83723030 의 방 법 에 
비해 % 이 상 을 단 축 할 수 있다. 


4.2 2 차 원 위 상 에의 적용 


그림 10 은 200 회 와 1000 회 를 훈 련 시킨 신 경 망 의 
상 태 를 2 차 원 평 면 상 에 나 타 내 었 다. 입력 벡 터 와 같 
은 좌표 상 에 각 뉴 런 들의 가중치 벡 터 의 좌 표 를 나 
타 낸 것으로 가장 근접한 뉴 런 의 가중치 벡 터 끼리 
연 결 한 것이다. 다시 말해서 격 자 상의 선의 교 점 은 
가중치 벡 터 의 좌 표 를 나타내고, 두 개의 교 점 올 연 
결 하는 선 은 그 교 점 의 가중치 벡 터 를 갖는 뉴 런 들이 
인 접 하 고 있는 것을 나타낸다. 학 습 결과 제안한 방법 
이 000060 의 방 법 과 8.8378 ㅁ 034 의 방 법 보 다 세밀 
한 자기 조 직 화 가 이루어진다. 


5. 결 론 


0110060 의 방 법 은 수 렴 도는 빠 르 나 세밀한 자기 
조 직 화 가 어렵고, 8.88731480 의 방 법 은 아 0001 의 
방 법 에 비해 세밀한 자기 조 직 화 가 가 능 하 나 학습 
시 간 이 오래 걸리는 단 점 이 있다. 본 논 문 에서는 이 
러한 0100080 방 법 의 장 점 인 빠른 수 렴 속 도와 
2.83732730 방 법 의 장 점 인 세밀한 자기 조 직 화 가 가 
능 하 도록 동적 근 사 곡선 방 법 을 이 용 하 여 소 수 의 입 
력 패 턴 을 가지고 빠른 시 간 내에 신 경 망 을 학 습 시킬 
수 있는 방 법 을 제 안 하였다. 


422 멀 티 미 디 어 하회 논문지 제 3 권 제 4 초 (2000. 8) 


(6) 08006 방 법 (1000 회 ) 


(6) 2.8878234 방 법 (200 회 ) 


(0) 8.283732804 방 법 (1000 회 ) 


(6) 제안한 방 법 (200 회 ) 


(1) 제안한 방 법 (1000 회 ) 


그림 10. 200 희 와 1000 회 를 훈 련 시킨 신경망 


본 논 문 에서는 자기 조직화 지 도 의 학 습 시 이웃 
상 호 작용 함 수 로 사 용 된 가 우 시안 함 수 를 근 사 곡선 
으로 변 형 하여 수 렴 속 도 를 증 가 시키고, 학습 회 수 에 
따라 근 사 곡 선 의 폭 을 변 화 시켜 수 렴 도 를 개 선 하였 
다. 또한 제안한 방 법 이 동일한 시 간 에 가장 적은 오 
차 값 을 가지고 자기 조 직 화 가 이 루 어 지 며 짧은 시간 
에 학 습 이 행 하 여 짐을 알 수 있다. 
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1996 년 한 남 대 학 교 전 자 계 산 공 학 
과 (석사) 

1998 년 8 월 ~ 경 회 대 학교 전산과 
박 사 과정 

관 심 분야 : 신 경 회로망, 멀티미디어 


이 극 


1983 년 경 북 대 학교 전 자 공 학 과 (전 
산 모 듈 ) 공 학 사 

1986 년 서 울 대 학교 컴 퓨 터 공학과 
공 학 석사 

1993 년 서 울 대 학교 컴 퓨 터 공학과 
공 학 박사 

1988 년 ~ 현재 한 남 대 학교 컴퓨터 

전 자 통 신 공학부 컴 퓨 터 공 학 전공 교수 
관 심 분야 : 인 공 지능, 신 경 회로망, 멀티미디어, 보 안 시스 


느 ” 
템 , 음 성 인식 


